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В статті розглядається побудова моделі виділення точкових 
і малорозмірних об’єктів на фоні, що містить помилкові 
відмітки чи яскравостні шуми. 
 
Kalinichenko Y.V. Model of allocation of a point object on the 
background which contains the false marks. In the article are 
discussed about construction of model for an allocation of point and 
small objects on the background which contains the false marks or 
luminance noise. 
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Виявлення окремих точкових і малорозмірних об'єктів 
зазвичай здійснюється на деякім фоні, наприклад з 
великорозмірних об'єктів, флуктуаційних яскравісних шумів. У 
радіолокаційних зображеннях істотним є наявність зернистості, 
викликаної спектр-шумом. Через високу вартість помилкових 
відміток поріг виявлення оптимізують за критерієм Неймана-
Пірсона. У результаті просторовий розподіл інтенсивності 
помилок першого роду у вигляді помилкових відміток певною 
мірою вирівнюється і не перевищує заданої ймовірності p .  
Сцену з помилкових відміток, сформовану за відсутності в 
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де )(xs  – вихідний розподіл яскравості фону; )(x  – 
випадкова дельта-корельована величина з законом розподілу 
ймовірностей  pP  )0(  та  pP  1)1( ; N  – 
випадкове число помилок першого роду, розподілено за законом 
)( Nw . 
Зображення, що пройшло через виявляч групи виявлених 












  (2) 
де Nc – число точкових об'єктів в загальному образі, n  – 
випадкова величина з законом розподілу npn pP  )0(  и 
npn pP  1)1( , що імітує помилки другого роду - пропуски 
виявляча точкових відміток. 
У підсумку, спостережувану точкову сцену, що містить 
готовий точковий об'єкт, можна представити у вигляді суміші 








   (3) 
Незважаючи на те, що для реальних зображень 
характеристики виявляча можуть бути просторово залежними, 
зведення їх лише до двох фіксованим значенням p  і npp  має 
важливе практичне значення для можливості випробування і 
порівняння ефективності проектованих алгоритмів 
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